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Аннотация. Декомпозиция кусочно-полиномиальной модели предысказителя выполнена с учетом дина-
мики изменения модуля комплексной огибающей сигнала, преобразуемого в усилителе. Декомпозицион-
ная модель обеспечивает более высокую точность компенсации нелинейных искажений сигналов в усили-
теле по сравнению с кусочно-полиномиальной моделью предысказителя. Сравнительный анализ моделей
предысказителей выполнен при линеаризации модели Винера–Гаммерштейна усилителя мощности
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Усилитель мощности (УМ) является не-
отъемлемой частью многих систем связи. УМ
— нелинейное устройство, в котором переда-
ваемый сигнал искажается, его спектр расши-
ряется и выходит за границы полосы пропуска-
ния используемого канала связи. В результате
в многоканальных системах связи усиливают-
ся искажения, вызванные влиянием соседних
каналов друг на друга (межканальная интерфе-
ренция) [1–3].
Для предотвращения расширения спек-
тров выходных сигналов УМ, а также поддер-
жания высокой энергетической эффективно-
сти усилителя (высокий КПД) выполняется ли-
неаризация характеристик усилителя. Один из
универсальных способов линеаризации —
цифровое предыскажение (предкомпенсация),
для которого характерны робастность, просто-
та аппаратной реализации, высокий уровень
подавления нелинейности устройства [3].
Задача предкомпенсатора DPD (предыска-
зитель, digital predistorter) — линеаризовать
УМ путем внесения предыскажения, компен-
сирующего нелинейные искажения усилителя
мощности. В широкополосных каналах связи
усилитель с высоким КПД обладает динамиче-
ской нелинейностью и описывается нелиней-
ной моделью с памятью. Следовательно, DPD
— цифровое нелинейное динамическое уст-
ройство [3].
Модели DPD разнообразны: нерекурсив-
ные и рекурсивные полиномиальные конст-
рукции, различные типы нейронных сетей [3].
Важную роль в аппаратной реализации DPD
играет простота модели предкомпенсатора, по-
этому перспективным остается синтез DPD на
основе модификаций усеченного ряда Воль-
терры, в частности, простейшей из них — по-
линома с памятью [1–3]. Точность линеариза-
ции усилителя повышается при переходе от
полиномиальной модели DPD к кусочно-поли-
номиальной (КП) модели [4]. Входным сигна-
лом КП-модели является векторный комплекс-
ный сигнал, состоящий из подсигналов, сфор-
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